Programmation LabVIEW 8.6.1 FIRST

Equipe : Evolution 2626

Par Corinne Philippon




Premierement, apres avoir initialiser une composante, nous
pouvons l'utiliser. Donc, nous utilisons les informations en
banque dans la programmation, nous la prenons et |la
transformons, puis on 'emploie tel que désiré.
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Prend les données et les
transfert en axes ( pour le
joystick dans cet exemple)

Read Joystick X and ¥ values and updale motor values
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Action finale

Read Joystick X and ¥ values and update motor values
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Prenons un autre exemple étape par étape. Par exemple,
nous voulons programmer un autre joystick et que celui-
ci est déja initialiser et arréter dans la programmation.
Donc voici les étapes que nous allons faire.
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Prenons un autre exemple étape par étape. Par exemple,
nous voulons programmer un autre joystick et que celui-
ci est déja initialiser et arréter dans la programmation.
Donc voici les étapes que nous allons faire.

Joystick E Joystick | &2
[ EPTE . [ TP .
‘[}" ' QQ)SEErch I O W 1EWT ‘[}" ' C?Q)E.naarch I o W T1EW™
Jdoyreizk| |Jorreick| | Jovrkizk]| fdoyreizk Joyrkizk| |Jdorreizk| | Joyrkick] |Jdovreizk
Qpen | |—= =+ | Claze Qpen | | | | Claze
B[ [# | Seen | 1204 || [#)
Jorrkizk| | Joyreizk| | Jovreizk Joarrkizk :Ju:.'rti-:l-: Jorrkizk
Gk Gk Gk Gk
Get Az Faw Get | Auis Faw




Prenons un autre exemple étape par étape. Par exemple,
nous voulons programmer un autre joystick et que celui-
ci est déja initialiser et arréter dans la programmation.
Donc voici les étapes que nous allons faire.
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Prenons un autre exemple étape par étape. Par exemple,
nous voulons programmer un autre joystick et que celui-
ci est déja initialiser et arréter dans la programmation.
Donc voici les étapes que nous allons faire.
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